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Целесообразность создания автоматизированной системы построения 
маршрутов беспилотного летательного аппарата (БПЛА) определяется необхо-
димостью поддержки принятия решения о посадке или продолжения полета, 
изменения курса, смены посадочной платформы в динамичных условиях поле-
та.  
Рассматривается построение маршрутов для малых БПЛА, выполняющих 
функции по перевозке малогабаритных грузов, мониторингу транспортных и 
технологических процессов, отслеживанию мобильных агентов в условиях го-
родской зоны, где присутствует сложность в определении пространственного 
положения БПЛА, ограничено пространство для маневрирования. 
Разработанная транспортная геоинформационная система построения 
маршрута БПЛА использует в своей основе электронную векторную карту гео-
информационной системы ITSGIS, модель транспортной сети и базы данных 
объектов транспортной инфраструктуры.  
Электронная векторная карта геоинформационной системы ITSGIS поз-
воляет отображать объекты транспортной инфраструктуры, хранить информа-
цию о них, отслеживать местоположение БПЛА, просматривать фото- и видео-
материалы с дронов.  
Модель транспортной сети содержит информацию о возможных посадоч-
ных платформах (для осуществления взлета-посадки, подзарядки, ремонта), за-
прещенных территориях (частные территории, опасные производства, страте-
гические государственные, военные объекты, специальные зоны, железные до-
роги, пешеходные переходы, тоннели, перекрёстки). Сеть возможных маршру-
тов БПЛА представляет собой ориентированный граф, узлами (вершинами) ко-
торого являются посадочные платформы, а дугами – возможные пути полёта 
БПЛА (рис. 1). Вес дуги графа определяется длиной перегона, высотой эшелона 
полёта, приоритетными ветрами на пути движения.  
База данных объектов транспортной инфраструктуры содержит информа-
цию о возможных препятствиях на маршруте, например, участках сети, где 
имеются ограничения габаритов по высоте и ширине, или специфичных усло-
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виях полёта БПЛА, например, наличие большого числа проводов линий элек-
тропередач или поддерживающие опоры. 
На основе графовой модели автоматизированная система построения 
маршрутов БПЛА в ITSGIS, используя различные алгоритмы (Дейкстры, Лит-
тла, ветвей и границ, генетические, муравьиной колонии) строит маршрут облё-
та заданного числа точек для различных критериев оптимальности: заряд бата-
реи аккумулятора, время полёта, длина маршрута, расстояние до аварийной по-
садочной платформы, расстояние от запретных для полетов зон. Встроенный 
модуль хранения истории выданных маршрутов позволяет системе осуществ-
лять поиск наиболее востребованного маршрута быстрее, корректируя маршрут 
в процессе полета БПЛА с учетом изменившейся ситуации в транспортной се-
ти, а также с учетом возможных изменений критериев выбора маршрутов. Та-
ким образом, представляется возможным динамическое управление маршрутом 
и своевременная корректировка маршрута за счет использования современной 
информационной технологии, которая объединяет возможность взаимодей-
ствия разнообразных геообъектов с базой данных, включая транспортную ин-
фраструктуру, с визуализацией данных на тематических слоях интерактивной 
географической электронной карты. 
 
Рис. 1. Автоматизированная система построения маршрутов  
беспилотного летательного аппарата 
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